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Abstract 



An apparatus for positioning the cutting angle of a bone cutting guide, wherein said bone is preferably a tibia 
and/or a femur, which includes first fastening means to fasten the positioning apparatus to the bone such 
that the whole of said apparatus and said fastening means of said cutting guide can rotate relative to the 
fastening axis; and second fastening means to fasten said positioning apparatus at a second fastening 
location onto said bone different from the first fastening location, so as to fix said apparatus at a required 
position within said rotation relative to said first fastening axis 
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(54) Dispositif de positionnement d'un plan de coupe d'un guide de coupe d'un os 



(57) Dispositif de positionnement d'un plan de cou- 
pe d'un guide (G') de coupe d'un os, notamment d'un 
tibia et/ou d'un femur, il est prevu 

des premiers moyens (2) d'ancrage destines a an- 
crer le dispositif de positionnement a I'os de sorte que 
I'ensemble du dispositif et des moyens de fixation du 
guide de coupe peut tourner par rapport a I'axe 



d'ancrage ; et 

des deuxiemes moyens d'ancrage destines a an- 
crer le dispositif de positionnement en un deuxieme 
point d'ancrage sur I'os, different du premier point d'an- 
crage, de maniere a bloquer en une position souhaitee 
de rotation du dispositif par rapport au premier axe d'an- 
crage. 
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Description 

[0001] La presente invention concerne un dispositif 
de positionnement d'un guide de coupe, en vue de cou- 
per ou resequer un os, notamment un tibia et/ou un fe- 
mur pour y poser une prothese du genou. 
[0002] On connait dans I'art anterieur, et notamment 
de la demandede brevet francais N° 9803421 (FR2776 
1 76 AFSA29) du 20 Mars 1 998 au nom de la demande- 
resse, un systeme de positionnement de guide de cou- 
pe de ce genre. Le dispositif de positionnement decrit 
dans ce document de Tart anterieur presente plusieurs 
inconvenients. En premier lieu, dans le cas de la resec- 
tion du tibia, il est particulierement encombrant, com- 
portant une tige principale et des moyens de fixation au 
bas du tibia. En second lieu, ce dispositif de positionne- 
ment n'est pas universe!. C'est-a-dire, un meme dispo- 
sitif de positionnement de guide de coupe ne peut pas 
convenir a la fois pour un guide de coupe de tibia et pour 
un guide de coupe de femur. Comme on peut le voir 
dans le document de Tart anterieur mentionne prece- 
demment, le dispositif de positionnement de guide de 
coupe pour le tibia est tres different de son homologue 
pour le femur. Par consequent, les fabricants de dispo- 
sitifs de ce genre doivent pouvoir etre a meme de dis- 
poser de deux lignes de fabrication pour ces deux types 
de dispositifs de positionnement et les chirurgiens doi- 
vent avoir a leur disposition les deux types de dispositifs 
de positionnement, ce qui est bien evidemment un in- 
convenient. 

[0003] Du document FR-2.776.176, il est decrit un 
systeme comportant des premiers moyens de reglage 
de I'orientation du plan de coupe par rapport a un 
deuxieme axe perpendiculaire au premier axe d'ancra- 
ge, mais qui ne comporte pas de deuxieme moyens de 
reglage pour regler la hauteur du guide de coupe par 
rapport au dispositif de positionnement le long du troi- 
sieme axe perpendiculaire, cette hauteur y etant cons- 
tante puisque les montants 83 ne sont pas coulissants. 
En outre, ce systeme ne peut etre utilise que sur un fe- 
mur et ne peut pas etre adapte a un tibia. 
[0004] La presente invention vise un dispositif de po- 
sitionnement de guide de coupe qui surmonte les incon- 
venients mentionnes ci-dessus de I'art anterieur et no- 
tamment qui est universel, c'est-a-dire qui peut etre uti- 
lise aussi bien pour positionner un guide de coupe de 
tibia qu'un guide de coupe de femur, et qui estbeaucoup 
moins encombrant que les dispositifs connus de I'art an- 
terieur. En outre, le dispositif suivant I'invention est par- 
ticulierement bien adapte a la technique GMCAO (Ges- 
te Medico-Chirurgical Associd par Ordinateur). 
[0005] Suivant I'invention, le dispositif de positionne- 
ment d'un plan de coupe d'un guide de coupe d'un os, 
notamment d'un tibia et/ou d'un femur, est caracterise 
en ce qu'il est prevu 

des premiers moyens d'ancrage destines a ancrer 
le dispositif de positionnement a Cos de sorte que 



I'ensemble du dispositif et du guide de coupe peut 
tourner par rapport a I'axe d'ancrage, 
des deuxiemes moyens d'ancrage destines a an- 
crer le dispositif de positionnement en un deuxieme 
5 point d'ancrage sur I'os, different du premier point 
d'ancrage, de maniere a bloquer en une position 
souhaitee de rotation du dispositif par rapport au 
premier axe d'ancrage, 

des premiers moyens de reglage de I'orientation du 
10 plan de coupe en rotation par rapport a un deuxie- 
me axe perpendiculaire aux premiers axes d'ancra- 
ge, notamment I'orientation dite de pente antero- 
posterieure, et 

des deuxiemes moyens de reglage destines a re- 
15 gler la hauteur du guide de coupe par rapport au 
dispositif de positionnement le long du troisieme 
axe perpendiculaire aux deux axes precedents, 
I'axe d'ancrage et le deuxieme axe. 

[0006] Suivant un mode de realisation particuliere- 
ment simple de fabrication et de faible encombrement, 
les premiers moyens d'ancrage sont constitues d'un ale- 
sage forme dans le corps du dispositif de positionne- 
ment et d'une vis ou broche ou analogue destinee a etre 
vissee ou introduite dans le premier alesage pour etre 
ancree dans I'os et les deuxiemes moyens d'ancrage 
sont constitues d'un second alesage parallele au pre- 
mier alesage et d'une deuxieme vis ou broche ou ana- 
logue destinee a passer ou a se visser dans le deuxieme 
alesage pour pouvoir etre ancree dans I'os. 
[0007] Suivant un mode de realisation avantageux de 
I'invention, les premiers moyens de reglage sont cons- 
titues de deux montants montes sensiblement perpen- 
diculairement aux axes d'ancrage, ces deux montants 
etant relies aux moyens de fixation du guide de coupe 
d'une part, et etant relies Tun a I'autre par un montant 
transversal, notamment sensiblement perpendiculaire 
aux deux montants et egalement perpendiculaire aux 
axes d'ancrage, et une vis, notamment commandee par 
une molette, agissant sur le montant transversal pour le 
deplacer par rapport au corps du dispositif de position- 
nement dans la direction des axes d'ancrage. 
[0008] Ce systeme de reglage est assez simple car 
le reglage s'eff ectue par le biais d'une simple translation 
du montant transversal. Cependant, comme cette trans- 
lation est effectuee par rapport au corps fixe qui a plu- 
sieurs points d'appui sur I'os, a savoir un point d'appui 
fixe par rapport a I'os, a savoir les points d'ancrage, et 
un autre point, a savoir un niveau du contact du guide 
de coupe avec I'os, cette translation se transforme en 
une rotation du plan de coupe dans un petit domaine de 
rotation, ce qui permet de bien regler le plan de coupe 
A/P (antero-posterieur), c'est-a-dire le plan de coupe 
dans le plan sagittal par exemple. On a ainsi obtenu un 
systeme tres simple pour regler cette pente A/P (antero- 
posterieure) du genou contrairement au cas des dispo- 
sitifs de I'art ant6rieur qui etaient particulierement com- 
pliques. 
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[0009] Suivant encore un autre mode de realisation 
prefere de I'invention, les deux montants verticaux cou- 
lissent par rapport au corps principal dans la troisieme 
direction sous Taction d'une molette, ce qui permet de 
regler la hauteur du guide de coupe auquel iis sont fixes 
par I'intermediaire des moyens de fixation par rapport 
au corps du guide de coupe et done par rapport a I'os 
auquel le corps de guide de coupe est ancre. 
[0010] Suivant encore un autre mode de realisation 
prefers de I'invention, il est prevu des moyens de rSgla- 
ge fins de Tangle de rotation par rapport au premier axe 
d'ancrage. 

[001 1 ] Suivant un mode de realisation prefSrS de I'in- 
vention, ces moyens de rSglage fins sont constitues par 
le fait que le deuxieme alesage est monte mobile sous 
Taction d'une tige actionnee par molette par rapport au 
corps principal du dispositif. 

[0012] Ainsi, une fois que les premiere et deuxieme 
vis d'ancrage ont ete ancrees dans Tos pour definir ce 
que Ton appelle Tangle de varus/valgus avec une cer- 
taine precision, on peut affiner ce positionnement en 
agissant sur la molette en deplagant tres iegerement en 
translation par rapport au corps du dispositif de position- 
nement le deuxieme axe d'ancrage. 
[0013] En jouant ainsi sur les jeux des ancrages du 
dispositif de positionnement, on peut ISgSrement modi- 
fier Tangle de varus/valgus, notamment dans un domai- 
ne de plus ou moins 3°, sans que cela ne deteriore Tos 
de maniSre grave. Ici encore, une simple translation suf- 
fit pour commander un positionnement en rotation. II 
s'agit done d'une structure particulierement simple du 
dispositif. 

[001 4] Suivant un mode de realisation prefere de I'in- 
vention, le guide de coupe ou le dispositif de position- 
nement du guide de coupe comporte un capteur per- 
mettant de positionner dans Tespace le plan de coupe, 
notamment dans un systeme dit GMCAO, par exemple 
tel que defini dans le modele d'utilite allemand au nom 
de la SociStS AESCULAP AG N°29704393.5 du 1 1 Mars 
1997. 

[001 5] Suivant un mode de realisation prefere de I'in- 
vention, le dispositif comporte des moyens de fixation, 
notamment amovibles, au guide de coupe, constitues 
notamment d'ergots d'encliquetage s'encliquetant dans 
des logements respectifs dans les guides de coupe. 
[0016] La presente invention vise egalement Tutilisa- 
tion d'un dispositif de positionnement suivant I'invention 
aussi bien pour un tibia que pour un femur. 
[0017] La presente invention vise egalement un pro- 
cede d'utilisation d'un guide de coupe comportant un 
dispositif de positionnement d'un plan de coupe d'un 
guide de coupe d'un os, notamment d'un tibia et/ou d'un 
femur, dans lequel il est prevu des premiers moyens 
d'ancrage destines a ancrer le dispositif de positionne- 
ment a Tos de sorte que Tensemble du dispositif et des 
moyens de fixation du guide de coupe puisse tourner 
par rapport a Taxe d'ancrage ; et 

des deuxiemes moyens d'ancrage destines a an- 



crer le dispositif de positionnement en un deuxieme 
point d'ancrage sur Tos, different du premier point d'an- 
crage, de maniere a bloquer en une position souhaitee 
de rotation du dispositif par rapport au premier axe d'an- 
5 crage, 

qui comprend les Stapes qui consistent a : 

ancrer d'abord en un point le dispositif de position- 
nement de guide de coupe suivant un premier axe 
10 d'ancrage, 

une fois celui-ci ancre, le faire pivoter par rapport a 
Taxe d'ancrage dans une position donnee, et ensui- 
te seulement 

ancrer le dispositif de positionnement en un deuxie- 
15 me point suivant un deuxieme axe d'ancrage. 

[001 8] On decrit maintenant plusieurs modes de rea- 
lisation de I'invention, donnes uniquement a titre d'illus- 
tration, en se reportant aux dessins, dans lesquels : 

La figure 1 est unevue en perspective d'un premier 
mode de realisation d'un dispositif suivant 
I'invention ; 

La figure 2 est une vue en perspective suivant un 
autre angle du meme dispositif de positionnement, 
avec a distance un capteur de femur droit destinS 
a etre fixe a ce dispositif de positionnement et po- 
sitionne par rapport au femur egalement represents 
a la figure en vue de resecter le femur represents 
pour y poser une prothese ; 
La figure 3 est une vue identique a celle de la figure 

1 d'un autre mode de realisation de I'invention ; et 
La figure 4 est une vue identique a celle de la figure 

2 concernant le deuxieme mode de realisation re- 
presents aux figures. 

[0019] A la figure 2, le dispositif (P)de positionnement 
d'un guide de coupe (G) comporte un corps 1 de base 
en forme sensiblement de plaque evidee. L'evidement 
4 forme dans la plaque de base s'etend sur sensible- 
ment toute la largeur de la plaque. Deux protuberances 
font saillies de la plaque 1 . II est forme dans chacune 
de ces protuberances un alesage 2, 2' longitudinal, dS- 
finissant chacun un axe d'ancrage respectif parallele a 
une premiere direction, auquel on se referera ci-apres 
par direction de varus/valgus ou direction des axes d'an- 
crage. 

[0020] Une tige 3 transversale, logee dans Tevide- 
ment 4, traverse de part et d'autre le corps principal 1 . 
Aux deux extremites de la tige 3 transversale se trou- 
vent deux butees 6 qui viennent buter contre les bords 
exterieurs de deux ouvertures laterales opposees de 
l'evidement 4 pour ainsi permettre uniquement le depla- 
cement de la tige 3 en translation a TintSrieur de l'evide- 
ment 4, parallelement a la direction dite de varusA/algus. 
Deux montants verticaux 7 sont liSs fonctionnellement 
a la tige ou montant transversal 3 par Tintermediaire des 
deux butees 6, les deux montants 7 verticaux pouvant 
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coulisser dans deux alesages formes dans les deux bu- 
tees 6 dans une direction (que I'on appellera ci-apres la 
direction en hauteur) a la fois perpendiculaire a I'axe de 
la tige transversale et perpendiculaire a la direction dite 
de varus/valgus. Chacun desmontants 7 verticaux com- 
prend a son extremite superieure ou libre un ergot 7a 
respectif destine a s'encliqueter dans des logements 7b 
respectifs formes dans le guide de coupe (G), enclique- 
tage actionnS par TintermSdiaire de boutons 12 "pis- 
tons". Une tige 14 est liSe fonctionnellement a la tige 3 
verticale. La tige 14 est en partie filetee a son extremite 
opposee a la tige 3 de maniere a pouvoir etre deplacSe 
(vissee ou devissee) dans la direction des axes d'ancra- 
ge par Tintermediaire d'une molette 5. Par I'action de la 
molette 5, par rintermediaire de la tige 14 qui est liee 
fonctionnellement a la tige 3 transversale, la tige 3 trans- 
versale est commandee dans son deplacement en 
translation le long de I'axe d'ancrage. 
[0021 ] Les deux extrSmites inf erieures des deux mon- 
tants 7 verticaux sont reliees entre elles par une base 
13. Une tige 16, parallele aux montants 7 et en partie 
filetee a une extremite, passe a travers la base 1 3, dans 
un trou taraudS pour ainsi pouvoir etre deplacee en y 
etant vissee ou devissee par rintermediaire d'une mo- 
lette 8, de sorte que Ton peut regler la distance entre le 
corps 1 principal et la base 1 3 et par consequent la me- 
sure de laquelle les montants 7 verticaux font saillies 
exterieurement du corps 1 principal. Le guide (G) de 
coupe represents a la figure 2 est un guide de coupe 
pour un femur (que Ton voit egalement a la figure 4). II 
s'agitd'un guide de coupe classique. II comporte un cap- 
teur 10 servant dans un systeme dit GMCAO (Geste 
Medico-Chirurgical Associe par Ordinateur). Une fente 
25 definit le plan (P) de coupe suivant lequel Instrument 
de coupe (une lame) va etre guidS dans la fente. Le pro- 
ced6 de positionnement du guide de coupe est le 
suivant : 

[0022] Dans un premier temps, lechirurgien ancrepar 
rintermediaire du premier alesage 2 d'ancrage le dispo- 
sitif sur une face latSrale frontale du tibia ou du femur. 
Le chirurgien essaye a ce moment-la de placer le dis- 
positif le plus pres possible de I'endroit ou il souhaite 
que soit dispose finalement le guide de coupe. Une fois 
la premiere vis d'ancrage vissee ou ancree dans le tibia 
ou le femur, le chirurgien peut faire tourner le dispositif 
de positionnement par rapport a I'axe d'ancrage pour 
obtenir le positionnement exact qu'il souhaite donnS au 
guide de coupe : c'est-a-dire il regie Tangle de varus/ 
valgus. On dispose ainsi le plan (P 1 ) de coupe dans un 
premier plan aussi perpendiculaire que possible par 
rapport a I'axe mecanique tibial, (qui passe par le centre 
des articulations), c'est-a-dire incline par rapport au plan 
perpendiculaire a I'axe longitudinal du tibia tel qu'on le 
voit a la figure 1 et qui est lui le plan perpendiculaire a 
I'axe anatomique. Une fois cet angle de varus/valgus 
bien choisi, notamment a I'aide du capteur 10 GMCAO, 
le chirurgien ancre le dispositif en utilisant le deuxieme 
alesage 2' et la deuxieme vis d'ancrage. Une fois les 



deux vis d'ancrage ancrees dans la face laterale frontale 
du tibia, I'ensemble du dispositif ne peut plus tourner et 
est fixe en ce qui concerne Tangle de varus/valgus du 
plan de coupe. 
5 [0023] Le chirurgien va maintenant, en agissant sur 
la molette 5, fixer I'orientation qu'il souhaite donner au 
plan de coupe en ce qui concerne une rotation par rap- 
port a I'axe 12, c'est-a-dire definir la pente A/P (antero- 
posterieur) qu'il souhaite donner a son plan de coupe. 
10 Pour se faire, il agit par rintermediaire de la molette 5 
qui va pousser ou tirer la tige 3 tranversale parallele- 
ment a I'axe d'ancrage. La liaison de la tige 3 transver- 
sale avec les montants 7 verticaux va done permettre 
de deplacer les montants 7 verticaux en rotation par rap- 
's port au corps 1 . Un deplacement en translation de la 
tige 3 transversale se traduit par un deplacement plus 
important des extremes libres des montants 7 verti- 
caux, et done par une rotation du plan (P) par rapport a 
I'axe 3. Par consequent, le plan de coupe va plus ou 
moins s'incliner par rapport au corps 1 du dispositif de 
positionnement suivant un angle defini dans la rotation 
par rapport a I'axe 3. On definit ainsi ce que Ton appelle 
Tangle de pente A/P du plan de coupe (A/P = antero- 
posterieur). 

[0024] Une fois la pente A/P et Tangle de varus/valgus 
dSfinis et positionnes par le chirurgien, celui-ci n'a plus 
qu'a definir la hauteur du plan de coupe par rapport au 
corps 1 fixe. Pour se faire, il agit alors sur la molette 8 
qui par vissage ou devissage de la tige 1 6 va faire mon- 
ter ou descendre les montants 7 verticaux et done definir 
la hauteur du guide de coupe (et done du plan P de cou- 
pe) par rapport au corps 1 principal. 
[0025] Toute cette description s'applique exactement 
de la meme maniere a un femur. Un guide de coupe G 
de femur est represents a la figure 2. Comme on levoit, 
le guide (G 1 ) de coupe de tibia est different du guide de 
coupe G car legerement incurve. Cependant, le dispo- 
sitif de positionnement s'adapte aux deux types (et me- 
me trois types puisqu'il y a un guide de coupe gauche 
Sgalement pour le tibia) de guide de coupe. Plutot que 
de se servir de sa propre impression, le chirurgien peut 
aussi utiliser le capteur 1 0 qui, sur un ecran, retransmet 
d'une part la position du plan de coupe et d'autre part, 
a Taide d'autres capteurs la position du plan mecanique 
tibial parfait. Ainsi, a Taide d'un ordinateur, il positionne 
exactement sur Tecran le plan de guide de coupe par 
rapport a Taxe mecanique tibial parfait en les faisant se 
corresponds et ainsi positionne parfaitement son guide 
de coupe en vue d'une resection du tibia ou du femur. 
[0026] Aux figures 3 et 4 il est represents un dispositif 
en variante du dispositif de la figure 1 . 
[0027] La difference entre les deux dispositifs est que 
Tune des protuberances dans lesquelles sont definis 
des alesages (2a aux figures 3 et 4) n'est pas montee 
solidaire du corps 1 principal du dispositif de position- 
nement, mais est montSe de telle sorte qu'elle peut se 
dSplacer en translation par rapport a celui-ci sous Tac- 
tion d'une tige d'actionnement 11 , elle-meme actionnee 
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par vissage par une molette 15. Ainsi, une fois que les 
deux vis d'ancrage ont ete ancrees, on peut encore, gra- 
ce au jeu des deux ancrages, modifier legerement la po- 
sition de la vis vissee dans Talesage 2a par rapport au 
corps 1 et done legerement modifier Tangle de varus/ 
valgus. Evidemment, cette modification est une modifi- 
cation fine car elle joue sur les jeux de tolerance des 
ancrages. En general, il n'est pas possible de modifier 
Tangle de plus que plus ou moins 3°, compte tenu des 
jeux lies a Tancrage des deux vis 2a, 2'. Le reste du dis- 
positif est identique a ce qui est decrit precedemment 
en liaison avec les figures 1 et 2. 



Revendications 

1 . Dispositif de positionnement d'un plan (P) de coupe 
d'un guide (G ; G') de coupe d'un os, notamment 
d'un tibia et/ou d'un femur, caracterise en ce qu'il 
est prevu 

des premiers moyens (2) d'ancrage destines 
a ancrer le dispositif de positionnement a Tos de 
sorte que Tensemble du dispositif et des moyens de 
fixation du guide de coupe peut tourner par rapport 
a Taxe d'ancrage ; 

des deuxiemes moyens (2') d'ancrage desti- 
nes a ancrer le dispositif de positionnement en un 
deuxieme point d'ancrage sur Tos, different du pre- 
mier point d'ancrage, de maniere a bloquer en une 
position souhaitee de rotation du dispositif par rap- 
port au premier axe d'ancrage ; 

des premiers moyens (3, 7, 14, 5) de reglage 
de Torientation du plan de coupe en rotation par 
rapport a un deuxieme axe (3) perpendiculaire 
aux premiers axes d'ancrage, notamment 
Torientation dite de pente antero-posteYieure ; 
et 

des deuxiemes moyens (6, 7, 13, 16, 8) de re- 
glage destines a regler la hauteur du guide de 
coupe par rapport au dispositif de positionne- 
ment le long du troisieme axe perpendiculaire 
aux deux axes precedents, Taxe d'ancrage et 
le deuxieme axe. 

2. Dispositif de positionnement suivant Tune des re- 
vendications 1 , caracterise en ce que les premiers 
moyens d'ancrage sont constitues d'un premier ale- 
sage (2, 2a) forme dans le corps (1 ) du dispositif de 
positionnement et d'une vis destinee a etre vissee 
ou introduite dans le premier ales age pour etre an- 
cree dans Tos et les deuxiemes moyens d'ancrage 
sont constitues d'un deuxieme alesage (2') paralle- 
le au premier alesage et d'une deuxieme vis desti- 
nee a passer ou a se visser dans le deuxieme ale- 
sage pour pouvoir etre ancree dans Tos. 

3. Dispositif de positionnement suivant Tune des re- 



vendication 2, caracterise en ce que les premiers 
moyens de reglage sont constitues de deux mon- 
tants (7) montes sensiblement perpendiculaire- 
ment aux axes d'ancrage, ces deux montants etant 

5 relics aux moyens de fixation du guide de coupe 
d'une part, et etant relies d'une part Tun a Tautre par 
un montant (3) transversal, notamment sensible- 
ment perpendiculaire aux deux montants et egale- 
ment perpendiculaire aux axes d'ancrage, et d'une 

10 tige (14), notamment en partiefiletee et notamment 
commandee par une molette (5), agissant sur le 
montant (3) transversal pour le deplacer par rapport 
au corps du dispositif de positionnement dans la di- 
rection des axes d'ancrage. 

15 

4. Dispositif de positionnement suivant la revendica- 
tion 3, caracterise en ce que les deux montants 
(7) verticaux coulissent par rapport au corps princi- 
pal dans la troisieme direction sous Taction d'une 

20 molette (8), ce qui permet de regler la hauteur du 
guide de coupe auquel ils sont fixes par Tinterme- 
diaire des moyens de fixation par rapport au corps 
du guide de coupe et done par rapport a Tos auquel 
le corps de guide de coupe est ancre. 

25 

5. Dispositif de positionnement suivant la revendica- 
tion 1, caracterise en ce qu'il est pr£vu des 
moyens de reglage fins de Tangle de rotation par 
rapport au premier axe d'ancrage. 

30 

6. Dispositif de positionnement suivant la revendica- 
tion 5, caracterise en ce que ces moyens de re- 
glage fins sont constitues par le fait que le premier 
alesage (2a) est monte mobile sous Taction d'une 

35 tige (11 ) actionnee par une molette (15) par rapport 
au corps (1) principal du dispositif. 

7. Dispositif de positionnement suivant la revendica- 
tion 1 , caracterise en ce que le guide de coupe ou 

40 le dispositif de positionnement du guide de coupe 
comporte un capteur (1 0) permettant de positionner 
dans Tespace le plan (P) de coupe, notamment 
dans un systeme dit GMCAO. 

45 8. Dispositif de positionnement suivant Tune des re- 
vendications 1 a 7, caracterise en ce qu'il compor- 
te des moyens de fixation, notamment amovibles, 
au guide de coupe constitues notamment d'ergots 
(7a) d'encliquetage s'encliqu etant dans des loge- 
50 ments (7b) respectifs dans les guides de coupe. 

9. Utilisation d'un dispositif de positionnement suivant 
la revendication 1 aussi bien pour un tibia que pour 
un femur. 

55 

10. Procdde d'utilisation d'un guide de coupe compor- 
tant un dispositif de positionnement d'un plan (P) 
de coupe d'un guide (G ; G') de coupe d'un os, no- 



45 8. 
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tamment d'un tibia et/ou d'un femur, dans lequel il 
est prevu 

des premiers moyens (2) d'ancrage destines 
a ancrer le dispositif de positionnement a I'os de 
sorte que I'ensemble du dispositif et des moyens de 5 
fixation du guide de coupe peut tourner par rapport 
a I'axe d'ancrage ; et 

des deuxiemes moyens (2') d'ancrage desti- 
nes a ancrer le dispositif de positionnement en un 
deuxieme point d'ancrage sur I'os, different du pre- 10 
mier point d'ancrage, de maniere a bloquer en une 
position souhaitee de rotation du dispositif par rap- 
port au premier axe d'ancrage, 
qui comprend les etapes qui consistent a : 

15 

ancrer d'abord en un point le dispositif de posi- 
tionnement de guide de coupe suivant un pre- 
mier axe d'ancrage, 

une fois celui-ci ancre, le faire pivoter par rap- 
port a I'axe d'ancrage dans une position don- 20 
nee, et ensuite seulement 
ancrer le dispositif de positionnement en un 
deuxieme point suivant un deuxieme axe d'an- 
crage. 

25 
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